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(57【 要約 】 RG6 () 

【 課題 】 第 1 運動 体 の 運動 態様 を 規範 と させ な が ら も 、 

第 2 運動 体 に 固有 の 制約 に 鑑み て 適当 な 運動 態様 で 当該 ooo 

第 2 運動 体 に 指定 タス ク を 実行 させ る こと が で きる 行動 a tit 
制御 シス テム 等 を 提供 する 。 in 
【 解決 手段 】 本 発明 の 行動 制御 シス テム 2 に よれ ば 、 人 ニン 


間 ( 第 1 運動 体 ) お よび ロボ ッ ト 1 ( 第 2 運動 体 ) の 身 
体 ス ケー ル の 相違 に 加え て 、 ロ ボッ ト 1 の 構造 上 また は 
機能 上 の 制約 条件 が 充足 され る よう に 規範 運動 態様 { f 
1( q ) }) が スケ ー ル 変換 され る こと に より 、 ロ ボッ ト 
1 の 目標 運動 態様 ( f 2( q ) } を 定め る 目標 内 的 特徴 
因子 f 2( q ) が 設定 され る ) 。 さ ら に 、 ロ ボッ ト の 目 
標 内 的 特徴 因子 f 2( q ) が スケ ー ル 逆 変換 され た 結果 


Lti 
f 。( q ) に 基づき 、 運 動 モ デル が 再 定義 され る 。 5 
【 選択 図 】 図 6 bt 
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